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La necessitat d’efectuar una bona gestió de l’aigua en els conreus agrícoles cada vegada 
pren més importància i aquest projecte, en concret, té com objectiu evitar el 
malbaratament d’un bé cada vegada més escàs. El regadiu és un mitjà  d'aportació 
d'aigua a la terra molt antic per tal d’afavorir l'òptim desenvolupament de les plantes 
que s'hi cultiven. Aquesta aportació serà suplementària a l'aigua de la pluja i el mètode 
d'aplicació pot ser superficial (la inundació, poc eficient pel gran volum d’aigua que 
requereix), l’aspersió (rec pressuaritzat en forma de pluja artificial) o mitjançant el gota 
a gota (optimització màxima en l’aportació d’aigua en la zona radicular de les plantes).  
 
L’aigua és el principal factor que limita la producció agrícola en les zones més àrides. 
Per tant, el tractament de l’aigua i la seva distribució és un aspecte fonamental per la 
sostenibilitat. 
 
Tenint en compte que el rec gota a gota, malgrat sigui molt eficient és inviable en els 
conreus extensius, ja que implicaria la instal·lació de tot un seguit de canalitzacions 
d’inversions impensables, quedant-se reduït als conreus hortícoles, vinícoles... Per altra 
banda, el sistema d’inundació cal allunyar-se’n perquè no només es fa una mala gestió 
d’aquest recurs, d’una política poc sostenible, sinó que es requereixen superfícies molt 
planes i geometries regulars difícils de trobar. 
 
Es tractarà doncs, de potenciar tecnològicament els sistemes de rec per aspersió. 
L’equip en qüestió és un aspersor de grans dimensions muntat damunt una plataforma 
mòbil connectat a un carro enrotllador. És un conjunt molt versàtil que s’adapta 
fàcilment a qualsevol geometria de superfície a regar. Són equips que reguen franges 
fins a 125m d’amplada. La velocitat d’avenç de l’aspersor ens ve donada per la velocitat 
de l’enrotllament de la mànega. Així doncs, si es té definit el perímetre del camp, la 
posició física de la plataforma mòbil on hi tenim l’aspersor, l’orientació del mateix i la 
longitud del raig d’aigua, es pot controlar la quantitat d’aigua que s’aplica a cada zona i 
sempre, dins els límits de la superfície cultivada. 
 Fig 1. Main view Hosereel. 
Aquest aspersor mòbil, per una banda, permet optimitzar el volum d’aigua aplicada 
perquè només es reguin les zones que realment ho necessiten i sempre, dins el cultiu. 
Tanmateix, l’automatització d’aquest sistema permet eliminar la mà d’obra en el control 
de l’aspersor en els punts conflictius (cases, límits de camps, carreteres...) amb 
l’avantatge de poder regar de nit on l’evaporació és menor i per tant, on l’aprofitament 
de l’aigua és màxim. 
 
Tot aquest recull d’avantatges s’aconsegueix mitjançant dos sistemes microcontrolats 
ubicats en la part fixa i en la part mòbil de la màquina, respectivament, que es 
comuniquen via Ràdio. Gràcies a la utilització d’un microcontrolador independent a 
cada placa es porten a terme totes les operacions aritmètiques i lògiques i a més a més, 
integra elements addicionals com escriure i llegir en memòria, comunicació via 
GPRS/GSM per tenir totes les dades a l’ordinador, la gestió d’entrades i sortides pels 
diferents sensors... 
  
Els paràmetres a controlar són els següents: pressió de treball, diàmetre de l’orifici, 
lector de posició de l’aspersor, regulador per controlar la longitud del raig de l’aigua, 
l’obtenció de les coordenades GPS, així com la velocitat d’avenç. Amb tots aquests 
paràmetres es pot estimar la precipitació en litres/m2 que hi ha de forma homogènia al 
llarg de la superfície regada. 
 
El principi de funcionament es resumeix en intentar saber si el punt més llunyà on 
l’aigua arriba es troba dins o fora el camp. Per saber-ho s’han entrat tots els seus vèrtex 
de tal manera que es generi un polígon. Sabent la posició de la plataforma de l’aspersor, 
l’orientació del raig respecte la plataforma i la longitud del raig d’aigua, es pot 
determinar el punt que es busca.  
 
Mitjançant un algoritme i iterant tantes vegades com punts hi hagin, el microcontrolador 
disposa de suficient informació per saber si aquell punt és troba dins o fora del camp i 
en conseqüència canvia d’orientació o no.  Es pot apreciar en la següent imatge com 
l’àrea de la circumferència que surt ratllada és la superfície que l’aspersor regaria si no 
hi hagués un control automàtic o un operari no el guiés manualment.  
 
 
 
Per tal de justificar aquest funcionament es va realitzar un petit prototip elaborant una 
PCB, programant un microcontrolador PIC i simulant-lo amb el potent programa 
Labview. A la memòria figuren tota una sèrie de simulacions on es poden veure 
diferents comportaments en funció de les irregularitats del terreny, però en totes elles es 
pot veure, com l’aspersor, salva totes les adversitats que en el seu pas es va trobant.  
 
A l’esquerra de la simulació i figura la posició en coordenades GPS (GPS  +xxxxx-
yyyyy  ), així com la posició final del raig d’aigua i l’orientació de l’aspersor en graus. 
El missatge també ens permet veure si la posició actual es troba dins o fora de la 
superfície cultivada i ho representa amb una “I” (input) o “O” (output). És capaç de 
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mostrar-nos també, altres paràmetres per obtenir informació sobre  la pluviometria de 
zones concretes del cultiu. 
 
Donat que una simulació a temps reals podria tardar unes  12 hores, en la simulació 
se’n ha accelerat el procés fins a reduir-lo a 1 hora, aproximadament. Representat amb 
una línia de color verd hi figura el perímetre del camp. En marró, la trajectòria que 
descriu l’aspersor anant de dreta a esquerra. En blau, la superfície que s’està regant o 
que ja s’ha regat i finalment, la línia amb un blau més fosc, representa el raig d’aigua.   
 
 
 
En algun cas, les línies sobrepassen els límits del polígon i això és degut a que 
l’aspersió no és contínua. El canó d’aigua disposa d’un sistema de martell que el fa girar 
a base de petits cops. L’error màxim que es comet és precisament l’angle que es gira 
entre un cop i el següent, ja que durant aquest període, físicament no es pot actuar.  
 
Un altra aspecte important que cal prestar-hi atenció és el fet de que un camp, com tots 
ens podem imaginar, és una superfície heterogènia on hi conviuen diferents tipus de 
sòls; més o menys argilosos, més o menys fèrtils...  En aquests casos, l’usuari podria 
tenir l’opció d’aplicar més o menys quantitat d’aigua en determinades superfícies de tal 
manera que si en una zona hi ha terra argilosa i és capaç d’aguantar més la humitat, 
probablement es pugui disminuir el volum d’aigua destinat per aquella zona i 
augmentar-la en zones on el sol sigui més arenós. 
  
Per acabar, voldria fer èmfasi al missatge que m’agradaria transmetre. Regar és 
necessari i l’únic que ens fa falta, és  fer-ho d’una manera eficient. Amb aquest projecte 
s’ha donat una petita empenta a que això sigui així. No obstant, fan falta més solucions  
i evitar sobretot, el rec a manta. S’ha pensat en aquest projecte per demostrar que no 
totes les solucions al problema de la sequera passen per tancar l’aixeta. Penso que no es 
necessari “castigar els agricultors” obligant-los a deixar de regar als seus conreus, sinó  
el que caldria, seria intentar facilitar-los les eines per desenvolupar conreus més 
sostenibles. 
  
 
 
